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速度,k は時間ステップ,T はサンプリング時間を表している. ま
た,各車両は他の車両の位置と速度の情報を得ることができる.
x(k + 1) = Ax(k) +Bax(k)

























以下 1,2 を合流指標とする. また. 距離の誤差 1m と加減速の
1m/s2 を同じ重みとする.





いる. ニューラルネットワークは, 入力層と中間層と出力層の 3
つの層から成り,教師あり学習である.
4 シミュレーション













今回の環境下では, ニューラルネットワークより PID 制御の
方が優れていることがわかる.ニューラルネットワークは初期位
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